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Forza e potenza delle azioni inerziali sul cedente
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c cc c c c c c        Il tratto ad accelerazione nulla, riduce cv, ma innalza ca.Ripartendo in modo uniforme i tratti ad accelerazione
positiva, nulla e negativa, si ottiene un compromesso tra
cv e ca, minimizzando ck.
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Accelerazione lineare (a tratti) simmetrica    
y() v a w w a v
         
A
y'()y''()
H
3 2
3
a vd
 
aw G2
G1
v
3
3 2v
c  
A
va
 
6
3 2a a a
c c c     
d
va va
4 3c c c    23 2k k k va va   
Leggi di Moto
Accelerazione trapezoidale 
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